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Abstract of EP0991045 

The method involves detecting coordinates of 
objects in the sensing range of sensors (3) 
mounted on a motor vehicle and evaluating 
whether a detected object (4,5) constitutes an 
obstruction to enable collision avoidance or 
accident consequence minimization measures to 
be initiated. The minimum distance and the 
coordinates of both outermost end regions (A,C) 
of each object are detected. An Independent, , !^ . 
claim is also included for an arrangement for * ' ' 
implementing the method. 
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(54) Verfahren und Einrichtung zur Erfassung von Hindemlssen 

(57) Es wird ein Verfahren und eine Einrichtung zur 
Erfassung von im Fahrtrichtungsbereich eines Kraft- 
fahrzeugs bef indlichen Hindernis vorgeschlagen. wobei 
mitlels am Fahrzeug angebrachten Sensoren (3) 
Objektkoordinaten von Im Sensorbereich befindlichen 
Objekten (4. 5) erfaBt werden. Dabei warden zu jedem 
Objekt (4. 5) die Koordinaten des Mindestabstands (B) 
und die Koordinaten der auBeren Endpunkte (A. C) aus- 
gewertet. Wird anhand der Sensordaten festgestellt, 
da(3 eine Unfallsituation vorliegt. werden entsprechende 
MaBnahmen zur Vermeidung eines Unfalls Oder zur 
Minim'ierung von Unfallfblgen eingeleitet 
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Beschreibung 

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Erfas- 
sung von Hindernissen gemSB Oberbegriff des 
Anspruchs 1 sowie eine Einrichtung zur Durchfuhrung 
des Verfahrens. 

[0002] Urn in einer bevorstehenden Unfallsituation 
geeignete MaBnahmen zur Vermeidung eines Unfalls 
Oder zur Mintmierung von Unfellfblgen einleiten zu kOn- 
nen, sind automatisch arbeitende Systeme fur Kraft- 
fahrzeuge vorgesehen. die eine Notbremsung Oder ein 
Ausweichen vor einem Hindernis veranlassen kannen. 
Ein solches automatisch arbeitendes System verwen- 
det Sensoren. die Objekte im Bereich der Fahrtrichtung 
erkennen, so daB das System prufen kann, ob ein im 
Fahrtrichtungsbereich bef indllches Objekt ein Hindernis 
mit Kollisionsgefahr darstellt. Das System kann dabei 
so art>eiten. daB durch Beeinflussung der Lenkung ein 
auf Kollisionskurs befindliches Hindernis selbsttdtig 
umfahren wird Erkennt das System. daB eine Kollision 
nicht mehr zu vermeiden ist. so kann eine Notbremsung 
ausgel6st werden. um 6'.^. Unfallfolgen zu minimieren. 
[0003] Aus der DE 3 : ''BO A1 ist ein Verfahren zur 
automatischen Kollisiot .-^.^imeidung fOr automatisch 
fuhrbare Fahrzeuge bekannt. mit dem die X-Y-Koordina- 
ten von Hindernissen mittels Sensoren erfaBt werden. 
Wird bei einem solchen System ein Radar- Oder Ultra- 
schallsignal zur Erfassung der HIndernisse venwendet. 
so erhdit man fur jedes von den Sensoren erfaBte 
Objekt eine Vielzahl von Signaien. die bei der Weiter- 
verarbeitung im System eine entsprechend groBe 
Datenmenge zur Folge ^<aben. 
[0004] Bei derartigen Systemen ist es besonders 
wichtig. daB die zu verarbeitenden Daten mOglichst 
schnell verarbeitet werden. um in einer bevorstehenden 
Unfallsituation mit mGglichst geringer VerzGgerung die 
entsprechenden MaBnahmen zur Vermeidung eines 
Unfalls Oder zur Minimierung von Unfallfolgen einleiten 
zu kOnnen. Je grOBer die zu verarbeitende Datenmenge 
ist. desto grdBer ist auch die Reaktionszeit des 
Systems. 

[0005] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde. ein 
Verfahren zur Erfassung von im Fahrtrichtungst)ereich 
eines Kraftfahrzeugs befindlichen Hindernissen zu 
schaffen. bei dem m6glichst aussagekrdftige Objeklda- 
ten von den erfaBten Objeklen ausgewertet werden. 
[0006] Die LOsung dieser Aufgabe erhdlt man mit den 
im Anspruch 1 angegebenen Merkmalen. Zu jedem von 
den Sensoren erfaBten Objekten werden der Mindest- 
abstarxi und Objektkoordinaten. die die Koordinaten der 
beiden duBersten Endpunkte jedes Objekts betreffen, 
erfaBt Dabei wird vorzugsweise auch der Objeklpunkt. 
der den Mindestabstend des zugehOrigen Objekts dar- 
stellt, in Form von Koordinaten erfaBt. Somit erhait man 
fur jedes Objekt eine Dreipunktmessung in Form von 
Objektkoordinaten. Die Erfassung von den drei MeB- 
punkKen zu jedem Objekt ergibt eine aussagekrdftige 
Information, wobei gleichzeitig eine a:>ernna6ige Daten- 



menge vermieden wird. Die fur jedes Objekt auf drei 
MeBpunkte begrenzten Daten kdnnen somit schnell 
ausgewertet werden. so daB im Falle einer festgestell- 
ten Unfallsituation entsprechend schnell geeignete 

5 MaBnahmen eingeleitet werden kOnnen. um noch 
rechtzeitig vor einem Kindemis ausweichen zu kdnnen 
Oder um bei einer unvermeidlichen Unfallsituation die 
Unfallfolgen auf ein Minimum reduzieren zu kOnnen. 
[0007] Um eine Verkehrssituation optimal erfassen zu 

10 kdnnen, ist es vorteilhalt. die Anderung der Objektkoor- 
dinaten und des Mindestabstands zur Ernrittlung der 
Objektdynamik auszuwerten. Anhand der jeweiligen 
Objektdynamik kann im Bezug auf die Fahrlinie des 
eigenen Fahrzeugs eine frOhzeitige Aussage Qber einen 

15 mOglichen Kollisionskurs gemacht werden. 

[0008] AuBerdem kann aus den Sensorsignalen eine 
Materialbestimmung fur jedes Ot^ekt erfolgen, Auf 
diese Weise kann beispielsweise festgesteilt werden. 
ob es sich bei dem erfaBten Objekt um ein Fahrzeug. 

20 einen FuBganger Oder beispielsweise um ein GetDdude 
handelt. 

[0009] In Abhangigkeit von den Objekfart kann dann 
eine geeignete MaBriahme zur Vermeidung eines 
Unfalls Oder zur Minimierung von UnfalHblgen eingelei- 

25 tet werden. 

[0010] Der Erfindung liegt weiterhin die Aufgabe 
zugrunde, eine Einrichtung zur Durchfuhrung des 
erf indungsgemSBen Verfahrens zu schaffen. 
[001 1 ] Die Ldsung dieser Aufgabe erhait man mit den 

30 im Anspruch 6 aufgefuhrten Merkmalen. Die am Fahr- 
zeug angebrachten Sensoren stehen mit einer Auswer- 
teeinrichtung in Vertjindung. die uber eine Steuerung 
eine Beeinflussung der l=ahrdynamik im Falle einer 
bevorstehenden Unfallsituation vornehmen kann. Dabei 

35 ermittelt die Auswerteeinrichtung aus den erhaltenen 
Sensorsignalen die Koordinaten des Mindestabstands 
und die auBeren Endkoordinaten mit dem gr6Bten Win- 
kelabstand jedes erfaBten Objekts. Somit erfolgt eine 
deutliche Datenreduzierung bezQglich der von den Sen- 

40 soren abgegebenen Sensorsignalen. 

[0012] Als Sensoren werden vorzugsweise Radar- 
und/oder Ultraschallsensoren verwendet, da diese zur 
Erfassung von Objekten geeignete SensorsigneUe lie- 
fern, die von der Auswerteeinrichtung zur Steuerung 

45 eines automatischen Bremssystems und/oder einer 
Lenkungssteuerung optimal ausgewertet werden kOn- 
nen. 

[0013] Die Erfindung wird nachfolgend anhand eines 
in der Zeichnung dargestellten AusfQhrungsbeispiels 
so naher eriautert. 
[0014] Es zeigen: 

Hgur 1 das Prinzip der Erfassung der Olsjektkoordi- 
naten an jeweils drei Punkten. 

55 

Figur2 die Fahrtrichtungsbeeinflussung eines 
Fahrzeugs t>ei einer unvermeidlichen Unfall- 
situation und 
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Figur 3 ein Blockschaltbild der erfindungsgemaBen 
Einrichtung. 

[001 5] In Figur 1 ist ein in Draufsicht vereinfacht dar- 
gestelltes Fahrzeug 1 ersichtlich. welches sich entlang 
der Fahrtrichtung 2 bewegt. Am Fahrzeug 1 ange- 
brachte Sensoren 3 erfassen die im Fahrtrichtungsbe- 
reich befindlichen Objekte 4, 5, wobei zur jedem Objekt 
4, 5 die zu drel Objektpunkten A. B. C gehorenden 
Objektkoordinaten von einer im Fahrzeug 1 angeordne- 
ten Auswerteelnrichtung 6 ausgewertet werden. Die 
Koordinaten des Punktes B reprdsentieren dabet den 
Mindestabstand zu dem jeweiligen Objekt 4 bzw. 5. Die 
Objektkoordinaten sind vca-zugsweise Relativkoordina- 
ten. deren Nullpunkl m'tt der Mittenposition der Senso- 
ren ubereinstimmt. 

[0016] Bei der in Figur 1 dargestelHen Verkehrssitua- 
tion besteht die M6glichkeit. daB das Fahrzeug 1 zwi- 
schen den beiden Objekten 4, 5 hindurchfahrt und 
somit einer Kdlision vermieden wird. 
[0017] Bei der in Figur 2 dargestellten Verkehrssitua- 
tion kann das Fahrzeug 1 bei entsprechend hoher 
Geschwindlgkeit dem in seiner Fahrtrichtung 2 stehen- 
den Gebaude 7 nicht mehr ausweichen. Es liegt hier 
eine unvermeidbare Unfallsituation vor. weshalb MaB- 
nahmen zur Minimierung der Unfalifolgen eingeleitet 
werden mussen. Im dargestellten AusfOhrungsbeispiel 
erfolgt eine geringfugige Drehung des Fahrzeugs 1 in 
die mit unterbrochenen Linien dargestelfte Kollisionspo- 
sition 8, wobei gleichzeitig ein sofortige Notbremsung 30 
zur Verringerung der Aufprallgeschwindigkeit durchge- 
fuhrt wird. 

[0018] In Figur 2 kann der linke SuBere Endpunkt 9 
des Gebaudes 7 von den Sensoren 3 nicht erfaBt wer- 
den, weshalb hier als Punkt A der von den Sensoren 3 35 
am weitesten links erfaBte PunW A fur die linken Endko- 
ordinaten venwendet wird. Ebenso wie bei Figur 1 repra- 
sentieren die Endkoordinaten mit dem grOBten 
Winkelabstand a die Endpunkte A und C. 
[0019] Die in Figur 3 dargestellte Einrichtung umfeBt 40 
Sensoren 3. eine Auswerteeinrichtung 6. eine Steue- 
rung 10 sowie ein steuerbares Brems- und Lenksystem 
1 1 eines Kraftfahrzeugs. Die Auswerteeinrichtung 6 ist 
auBerdem noch mit einem Speicher 12 vertjunden. der 
Grenzwertdaten oder andere Vergleichsdaten enthalten 4S 
kann, anhand derer die Auswerteeinrichtung 6 eine 
Auswertung der von den Sensoren 3 ankommenden 
Signale vornehmen kann. Die Sensorsignale werden in 
der Auswerteeinrichtung 6 bezuglich jedes erfaBten 
Objekts im Hinblick auf eine erfaBte Unfallsituation aus- so 
gewertet. wobei aus den Sensorsignalen die Objektko- 
ordinaten der Punkte A, B. 0 gemaB Figur 1 und Figur 2 
extrahiert werden. 

[0020] Stent die Auswerteeinrichtung 6 eine Unfallsi- 
tuation fest. so veranlaBt sie Qber die Steuemng 1 0 eine ss 
automatische Notbremsung und/oder eine Lenkungs- 
beeinflussung am Fahrzeug. 
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PatentansprOche 



1. Verfahren zur Erfassung von im Fahrtrichtungsbe- 
reich eines Kraftfahrzeugs befindlichen Hindernis- 
sen, bei dem mittels am Fahrzeug angebrachten 
Sensoren (3) Objektkoordinaten von im Sensorbe- 
25 reich befindlichen Objekten (4, 5) erfaBt und dar- 
aufhin untersucht werden, ob ein erfaBtes Objekt 
(4. 5) ein mdgliches Hindernts darstellt. urn gege- 
benenfalls MaBnahmen zur Kollisionsvermeidung 
Oder zur Minimierung von UnfalHolgen einzuleiten, 
dadurch gekennzeichnet, daB zu jedem Objekt 
(4, 5) der Mindestabstand und ais Objektkoordina- 
ten die Koordinaten der beiden auBersten End- 
punkte (A, C) erfaBt werden. 

2- Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB als Objektkoordinaten auch die 
Koordinaten des Punktes (B). der den Mindestab- 
stand zu einem Objekt (4, 5) reprasentiert, erfaBt 
werden. 

3. Verfahren nach einem der Anspruche 1 Oder 2, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Anderung der 
Objektkoordinaten und des Mindestabstands zur 
Ermittlung der Objektdynamik ausgewertet werden. 

4. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspru- 
che, dadurch gekennzeichnet, daB aus den Sen- 
sorsignalen eine Materialbestinrvnung fur jedes 
Objekt (4, 5) erlolgt. 

5. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspru- 
che, dadurch gekennzeichnet. daB in Abhdngig- 
keit von den ermittelten Objektdaten bei einer 
Hinderniserkennung geeignete MaBnahmen zur 
Ausl6sung einer Notbremsfunktion und/oder einer 
Fahrtrichtungsbeeinflussung erfblgen. 

6. Einrichtung zur DurcfifOhrung des Verfahrens nach 
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einem der vorhergehenden AnsprOche, die an 
einem Fahrzeug angeordnete, mit einer Auswerte- 
einrichtung (6) in Verbindung stehenden Sensoren 
(3) hat, wobei die Auaverteeinrichtung (6) in Ver- 
bindung mit einer Steuerung (10) eine Beeinflus- 5 
sung der Fahrdynamik im Falle einer 
bevorstehenden Unfallsituation vornimmt, dadurch 
gekennzeichnet. daB die Auswerteeinrichtung (6) 
aus den erhaltenen Sensorsignalen die Kbordina- 
ten des Mindestabstands und die duBeren Endko- 10 
ordinaten mit dem grOBten Winkelabstand (a) jedes 
erfaBten Objekts (4, 5) extrahiert und zur Objekfbe- 
stimmung auswertet 

7. Einrichtung nach Anspruch 6, dadurch gekenn- is 
zeichnet. daB die Sensoren (3) Radar- und/oder 
Ultraschallsensoren sind. 

8. Einrichtung nach einem der AnsprOche 6 Oder 7, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Steuerung (1 0} 20 
ausgangsseitig mit einem automatischen Bremssy- 
stem und/oder einer Lenkungsteuerung vertxinden 

ist. 
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FIG. 3 
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(54) Verfahren und Einrichtung zur Erfassung von Hindemissen 

(57) Es wird ein Verfahren und ©ne Einrichtung zur 
Erfassung von im Fahrtrlchtungsbereich eines Kraft- 
fahrzeugs befindlichen Hindernis vorgeschlagen, wobel 
mittels am Fahrzeug angebrachten Sensoren (3) 
Objektkoordinaten von im Sensorbereich befindlichen 
Objeklen (4. 5) erfaOt warden. Dabei werden zu jedem 
Objekt (4. 5) die Koordinaten des Mindestabstands (B) 
und die Koordinaten der SuBeren Endpunkte (A, C) aus- 
gewertet. Wird anhand der Sensordaten festgestellt, 
daB eine Unfallsituation vorliegt, werden entsprechende 
MaBnahmen zur Vermeidung eines Unfalls oder zur 
Minimierung von UnfalKolgen eingeleitet. 
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